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The invention relates to a lid gripping device for automated 
handling lids of sample vessels, the lids comprising a spigot 
to be grasped by the lid gripping device, and the lid gripping 
device is provided with a collet chuck for grasping the spigot 
of a lid. The lid gripping device comprises a positioning 
element for actively actuating the collet chuck, resulting in 
only minor forces needing to be applied for actuating the lid 
gripping device, thus permitting application more particularly 
in robotic devices 
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Priifungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 
(5?) Deckelgreifvorrichtung 

(57) Die Erfindung betrifft eine Deckelgreifvorrichtung zum 
automatischen Handhaben von Deckein von Probengefa- 
. Sen, wobei die Deckel einen von der Deckelgreifvorrich- 
tung zu greifenden Dorn aufweisen, und die Deckelgreif- 
vorrichtung mit einenn Spannfutter zum Greifen des Dor- 
nes versehen ist. Die Deckelgreifvorrichtung weist ein 
. Stellelemeht zum aktiven Betatigen des Spannfutters auf. 
Hierdurch mussen zur Betatlgung der Deckelgreifvorrich- 
tung nur geringe Krafte angelegt werden. Diejs eriaubt 
insbesondere eine Anwendung in Robotern. 
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1 

Beschreibung 



Die Erfindung betriffi einen Deckelgreifvorrichtung nach 
dem Oberbegriff des Anspruchs 1 zum automatischen 
Handhaben von Deckeln fiir ProbengefaBe. 

Derartige mit Deckel verschlieBbare ProbengefaBe wer- 
. den in der Analytik irn Gesundheitswesen, der Lebensmit- 
. telanalytik, der Umwelianalytik, der Molekularbiologie und 
weiteren Gebielen eingesetzt, bei welchen eine Kontamina- 
. tion von Probensubstanzen sicher vermieden werden muB. 
Derartige GefaBe und die entsprechenden Deckel sind z. B. 
aus der DE 44 12 286 A 1 und der EP 0 734 769 Al be- 
kannt. 

Diese Deckel weisen einen zylinderformigen VerschluB- 
korper mit einer Mantelwandung und einer Deckenwandung 
auf. An der Deckenwandung ist mittig ein vertikal abstehen- 
der Dom angeordnet, an welchem der Deckel mit einer Dek- 
kelgreifvorrichtung gegrifFen werden kann. Eine bekannte 
Deckelgreifvorrichtung (EP 0 734 769 Al, Fig, 7) weist ein 
Spannfutter zum Greifen des Domes auf und funktioniert 
nach dem Prinzip eines Druckbieistiftes. 

Die Deckelgreifvorrichtung weist ein rohrformiges, verti- 
kal angeordnetes Gehause auf, in welchem am unteren Ende 
eine nach unten vorstehende Hiilse verschiebbar gelagert ist. 
In der Hiilse ist das Spannfutter angeordnet, das von einem 
Ringelement. umfaBt wird. Im Ringelement lagert das 
Spannfutter verschiebbar, wobei es sich offiiet, wenn es 
durch das Ringelement nach unten geschoben wird, bzw, 
schlieBt, wenn es im Ringelement nach oben geschoben 
• wird. 

, . Diese bekannte Deckelgreifvorrichtung funktioniert wie 
folgt: 

Die Deckelgreifvorrichtung wird von oben mit der Hulse 
auf ein ProbengefaB aufgesetzt. Eine an der Deckelgreifvor- 
richtung au^geiibte und nach unten wirkende Druckkraft 
schiebt die Hiilse in das Gehause bzw. senkt das Spannfutter 
zusammen mit dem Ringelement innerhalb der HuLse ab, so 
daB das Spannfutter am Dom anliegt. Hierbei wird eine erste 
Feder gespannt, die einen ersten Druckpunkt ausiibt. 

Bei einem weiteren Druck von oben wird das Spannfutter 
gegen die Wirkung einer zweiten Feder nach unten durch 
das Ringelement verschoben, so daB es sich offnet und sich 
iiber den Dom schiebt. 

Wenn ein zweiter Druckpunkt uberwunden wird, vermin- 
dert ein Rastmechanismus durch eine Streckenverkurzung 
innerhalb der Deckelgreifvorrichtung den nach unten ausge- 
iibten Druck, wodurch das Spannfutter den Dom greift. Da 
die zweite Feder weiterhin gespannt ist, wird das Ringele- 
ment nach unten gedruckt und das Spannfutter mit dem 
darin eingeklemmten Dorn zusammengedriickt, Durch An- 
heben der Deckelgreifvorrichtung kann nun der Deckel vom 
ProbengefaB abgezogen werden. 

Der Rastmechanismus ist ahnlich zu denjenigen in Kugel- 
schreibem ausgebildet, die jeweils nach einem Druckpuls 
zwischen einer ausgedehnten bzw. zusammengedruckteh 
Stellung verrasten. 

Beim Aufsetzen des Deckels auf das ProbengefaB geht 
der Rastmechanismus wieder in seine ausgedehnte Stellung 
iiber, wodurch das Spannfutter nach unten durch das Ring- 
element geschoben wird, sich offnet und den Dom, bzw. den 
Deckel freigibt. Hierbei muB ein weiterer Druckpunkt iiber- 
wunden werden. 

Derartige' Deckelgreifvorrichtungen sollen bei automa- 
tisch arbeitenden Roboiern verwendet werden (Fig. 5 der 
DE 44 12 288 Al). Es hat. sich jedoch gezeigt, daB die Ein- 
siellung der auszuiibenden Krafie, urn den jeweiligen 
Druckpunki. zu uberwinden schwierig isi. Eine Einsrellung 
mil erheblichen Krali.uberschuB, die eine sichere Beiatigung 



der Deckelgreifvorrichtung gewahrleisten wiirde, ist zW&r 
grundsatzlich moglich, fiihri jedoch auf Dauer zu einer er- 
heblichen Belastung der Belaiigungseinrichtung des Robo- 
lers und bei lang andauerndem Herri eb zu mechanischen 
5 Verzugen am Roboter, die wiederum durch zunehmende 
Ungenauigkeiten zu Fehlfunktionen beim Greifen bzw. L6- 
sen der Deckel als auch bei den sonstigen Roboterfunktio- 
' nen fiihren konnen. 

Aufgabe der Erfindung ist deshalb die SchaflPung einer 
10 Deckelgreifvorrichtung zum automatischen Handhaben von 
Deckeln von ProbengefaBen, die ein Spannfutter aufweist 
. und nach dem Prinzip der Druckbleistifte arbeitet und fur 
die Verwendung in einem Roboter geeignet ist. 

Die Aufgabe wird durch eine Deckelgreifvorrichtung mit 
15 den Merkmalen des Anspruchs 1 gelost. Vorteilhafte Ausge- 
staltungen sind in den Unteranspruchen angegeben. 

Die Erfindung wird beispielhaft anhand in den beigefug- 
ten Zeichnungen dargestellter Ausfiihrungsbeispiele naher 
erlautert. Es zeigen: 
20 Fig. 1 eine Deckelgreifvorrichtung im Querschnitt, 

Fig. 2 den freien Endbereich der sich im Gmndzustand 
befindlichen Deckelgreifvorrichtung aus Fig. 1 im Quer-. 
schnitt. 

Fig. 3 den freien Endbereich der sich im Greifzustand be- 
25 findhchen Deckelgreifvorrichtung aus Fig. 1 im Quer- * 
schnitt, und 

Fig. 4 den freien Endbereich im Greifzustand einer weite- 
ren Deckelgreifvorrichtung im Querschnitt. 

Die erfindungsgemaBe Deckelgreifvorrichtung 1 weist 
30 ein rohrformiges Gehause 2 auf, das einendig mit einem Ge- 
hausedeckel 3 verschlpssen ist. Am Gehausedeckel 3 ist ein 
nach auBen vorstehender Befestigungszapfen 4 angeordnet, 
mit welchem die Deckelgreifvorrichtung 1 an. einem Betati- 
gungsarm eines Roboters befestigt werden kann. Ein solcher 
35 Roboter ist bspw. in der deutschen Gebrauchsmusteranmel- 
dung DE 297 20 432,7 beschrieben. 

Da die Deckelgreifvorrichtung 1 in der Regel mit dem 
Gehausedeickel 3 nach oben weisend in einen Roboter ein- 
gesetzt wird, wird in der folgenden Beschreibung oben als in 
40 Richtung zum Gehausedeckel 3 und "unten" als in Richtung 
zum freien, dem Gehausedeckel 3 gegeniiberliegenden Ende 
5, weisend verwendet. Die erfindungsgemaBe Deckelgreif- 
vorrichtung 1 ist jedoch nicht auf diese Anordnung be- 
schrankt; seibstverstandlich kann sie auch horizontal oder 
45 mit dem fireien Ende 5 nach oben weisend angeordnet sein. 
Das Gehause 2. ist in Richtung zum freien Ende 5 der 
Deckelgreifvorrichtung 1 stufenformig verjiingt ausgebil- 
det. Etwa nach 2/3 (ausgehend vom Deckel 3) der Lange des 
Gehauses 2 ist eine Ringstufe 6 vorgesehen, die den Durch- 
50 messer des Gehauses 2 auf etwa die Haifte vermindert und 
die Deckelgreifvorrichtung in einen zwischen dem Deckel 3 
und der Ringstufe 6 ausgebildeten Betatigungsbereich 7 und 
einen sich von der Ringstufe 6 zum freien Ende 5 erstrek- 
. kenden Greifbereich 8 unterteilt. 
55 Im relativ groBvolumigen Betatigungsbereich 7 ist ein 
Elektromagnet 10 angeordnet. Der Magnet 10 weist eine 
hohlzylindrische Form auf und liegt mit seiner Mantelftache ■ 
formschiussig am Gehause 2 im unteren Bereich des Betati- 
gungsbereichs 7 an, der gegenuber dem oberen Bereich mit - 
60 einer weiteren, kleinen Ringstufe 11 abgesetzt ist. Zwischen - 
dem Magneten 10 und dem Deckel 3 ist eine Spannhiilse 13 
eingespannt, die den Magneten 10 von oben beaufschlagt 
und ihn in Richtung zur Ringstufe 6 druckt. 

Der Magnet 10 weist eine einstiickig am Magneten 10 
65 ausgebildete Fuhrungshiilse 15 auf, die. den hohlen Magne- 
ten 10 durchsetzt und sowohl unien als auch oben am Ma- 
gncien 10 eiwas vorsteht. Die Fuhrungshiilse 15 ist mil einer 
Bohrung versehen, die konzentrisch zu einer T^iingsachse 17 
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des Magneten 10 bzw. der gesamten Deckelgreifvorrichtung 

1 ausgebildet ist. , 

In der Bohrung der Fiihrungshulse 15 lagert eine entlang 
der Langsachse 17 verschiebbare Betatigungsstange 18, die 
an der Fuhrungshulse 15 sowohl nach oben als auch nach 
unten vorsteht. Die Beiaiigungsstange 18 ist mit einem in- 
nerhalb des Magneten befindlichen Anker (nicht dargestellt) 
versehen, derbeim Anlegen eines Stromes anden Magneten 
10 die Betatigungsstange 18 nach unten bewegt. 

Die Betatigungsstange 18 ist an ihren Endbereichen je- 
weils mit einem Gewindeabschnitt versehen. Am' oberen 
Gewindeabschnitt ist ein rohrformiger Anschlag 19 aufge- 
schraubt, der an seinem unteren Rand einen umlauferiden 
Steg 20 aufweist. Der Anschlag 19 ist durch eine Konter- 
mutter 21 gesichert. Der Anschlag ,19 schlagt beim Hub der 
Betatigungsstange 18 nach oben gegen den Gehausedeckel 
3 an und begrenzt hierdurch den maximalen Hub fler Betati- 
gungsstange 18. Durch Verstellen des Anschlages 19 an der 
Betatigungsstange 18 kann der maximale Hub entsprechend 
eingestellt werden. 

Im Gehausedeckel 3 ist ein Naherungssensor 22 einge- 
setzt, der den Steg 20 des Anschlages 19 detektiert, \yenn 
dieser am Gehausedeckel 3 anliegt. Anstelle eines Nahe- 
rungssensors kann jeder behebige andere Sensor verwendet 
werden, der geeignet ist, um das Anliegen des Anschlages 
19 am Gehausedeckel 3 bzw. einen Spalt zwischen dem An-, 
schlag 19 und dem Gehausedeckel 3 zu detektieren. Ein sol- 
cher Sensor kann bspw. als Lichtschranke ausgebildet sein, 
wobei es fiir solche Zwecke koinplette Gabellichtschranken* 
elemente gibt. 

Das untere Ende der Betatigungsstange 18 erstreckt sich 
bis in den Greifbereich 8. Auf den unteren Gewindeab- 

. schnitt der Betatigungsstange 18 ist eine Gewindehiilse 23 
aufgeschraubt und durch eine Kontermutter 24 gesichert. In 
die an der Betatigungsstange 18 nach unten vorstehende Ge- 
windehiilse 23 ist ein Spannfutter.bzw. eine Zangenhiilse 25 

. eingesetzt und festgeklemmt. Das Spannf utter 25 ist in 
axialer Verlangerung zur Betatigungsstange 18 und konzen- 
trisch zur Langsachse 17 angeordnet. Das Spannfutter 25 ist 
ein von seinem unteren Ende nach oben mehrfach langsge- 
schlitztes Rohrchen, wobei vorzugsweise vier Schlitze 26 
eingebracht sind, zwischen denen jeweils eine Zangenzunge 
27 freigeschnitten ist. Am unteren Endbereich weiseh die 
Zangenzungen 27 jeweils eine zum Ende hin zunehmende 
Materialstarke auf, so daB sich der AuBenumfang des 
Spannfutters 25 entsprechend vergroBert und dieser zuneh- 
mend verbreiterte Bereich einen KeiUdemmabschnitt 29 bil- 
det. 

Der untere Endbereich der Betatigungsstange 18 und des 
Spannfutters 25 sind innerhalb einer Zangenhulse 30 und ei- 
ner Abstandshtilse 31 angeordnet. Die Abstandshiilse 31 
-weist an ihrem oberen Rand einen nach auBen vorstehenden 
Ringsteg 32 und an ihrem unteren Rand einen nach innen 
vorstehen Ringsteg 33 auf. TDer obere, nach auBen vorste- 
hende Ringsteg 32 hintergreift die Ringstufe 6 des Gehauses 

2 und ist zwischen der Ringstufe 6 und der Fuhrungshulse 
15 des Magneten 10 eingeklemmt. Die Abstandshiilse 31 
liegt mit ihrer Mantelwandung formschliissig an der Inneri- . 
wandung des Gehauses 2 an. 

Die 2^ngenhiilse 30 weist einen oberen Abschnitt30a mit 
groBerem Durchmesser und einen unteren Klemmabschnitt 
30b mit kleinerem Durchmesser auf. Am oberen Rand des 
oberen Abschnitts 30a isr ein nach auBen yorstehender * 
Ringsteg 30c ausgebildet. Der Klemmabschnitt 30b um- 
schheBt zumindest den Keilklemmabschnitt 29 des Spann- 
futters 25, wenn sich dieses in seiner oberen Stellung befin- 
det, d, h., wenn der Anschlag 19 am Gehausedeckel 3 an- 
liegt. Der Innendurchiiicsser des Klemmabschnitts 30b der 



Zangenhiilse 30 entspricht dem AuBendurchiiiesser des zu- 
sammengedriickten Keilklemmabschniltes 29 an seiner 
• dicksten Stelle. 

Das untere Ende der Zangenhiilse 30 lagert in "einer Ab- 
5 . slreifhiilse 35, die wiederum in einer Niederhalterhiilse 36 
angeordnet ist 

Die Niederhalterhiilse 36 weist an ihrem oberen Rand ei- 
nen nach auBen vorstehenden Ringsteg 37 auf, der eine 
Ringkante 38 am unteren Ende des Gehauses 2 umgreift 

10 Fig. 2). Der untere Rand der Niederhalterhiilse 36 ist stim- 
seitig zu einer Einfiihrungsschrage 34 angefast. 

Die Niederhalterhiilse 36 hegt mit ihrer Mantelflache 
formschliissig am von der Ringkante 38 ein Stiick nach un- 
ten vorstehenden Bereich des Gehauses 2 an. Die Niederhal- 

15 terhiilse 36 weist etwa auf halber Hohe eine zweifach recht- 
winklig abgewinkelte Ringstufe 39 auf, wobei der Beireich 
unterhalb der Ringstufe 39 einen kleineren Durchmesser als 
der Bereich oberhalb der Ringstufe aufweist. 

Die Abstreifhiilse 35 ist an ihrem oberen Rand niit einem 

20 nach auBen vorstehenden Ringsteg 40 ausgebildet, der die 
Ringstufe 39 der Niederhalterhiilse 36 hintergreift. Die Ab- 
streifhiilse 35 liegt mit ihrer Mantelflache formschliissig an 
der Innenflache der Niederhalterhiilse 36 im Bereich unter- 
, halb der Ringstufe 39 an und ist in der Niederhalterhiilse 36 

25 vertikal verschiebbar geiagert. 

Eine Abstreiffeder 42 ist zwischen dem Ringelement 40 
der Abstreifhiilse 35 und einer Ringkante 43 an der Zangen- 
hiilse 30 eingespannt, so dafi die Abstreifhiilse 35 mit ihrem 
Ringelement 40 gegen die Ringstufe 39 der Niederhalter- 

30 hiilse 36 gedriickt wird. 

Eine Riickstellfeder 45 ist innerhalb der Zangenhiilse 30 
zwischen zwei an der Gewindehiilse 23 und der Zangen- 
hiilse 30 ausgebildeten Ringkanten angeordnet, so daB die 
Zangenhiilse 30 nach unten gedriickt wird und mit ihrem 

35 Ringsteg 30c in festem in-Eingriff mit dem unteren Ringsteg 
33 der Abstandshiilse 31 steht, bzw. die Gewindehiilse 23 
zusanunen mit der Betatigungsstange 18 und dem Spannfut- 
ter 25 nach oben gegen den Gehausedeckel 3 gedriickt wird. 
In der Kammer zwischen der Zangenhiilse 30 und dem 

40 Gehaiuse 2 ist eine weitere Schraubenfeder, die Niederhal- 
lerfeder 46, vorgesehen, die zwischen dem unteren Ringsteg 
33 der Abstandshiilse 31 und dem Ringsteg 37 der Nieder- 
halterhiilse 36 eingespannt ist und die Niederhalterhiilse 36 
nach unten gegen die Ringkante 38 des Gehauses 2 driickt. 

45 Die Niederhalterfeder 46 ist derart 'dimensioniert, daB 
beim Niederdriicken der Deckelgreifvorrichtung 1 auf das 
den zu entnehmenden Deckel enthaltende GefaB die von der 
Niederhalterhiilse 36 ausgeiibte Kraft groBer als die Rei- 
bungskraft zwischen deni Deckel und dem GefaB ist, so daB 

50 . sichergestellt ist, d^ beim Herausziehen des Deckels aus 
dem GefaB das GefaB nicht mit angehoben, sondem von der 
Niederhalterhiilse 36 niedergehalten wird. 

* Nachfolgend wird die Funktionsweise der erfindungsge- 
maBen Deckelgreifvorrichtung erlautert. 

55 Die Deckelgreifvorrichtung 1 wird mit einer nach unten 
gerichteten Bewegung auf ein mit einem Deckel 50 ver- 
schlossenes GefaB (nicht dargestellt) aufgesetzt. Der Deckel 
50 \yeist eine Mantelwandung 51 auf, die am oberen Rand 
mit einem nach auBen weisenden Ringsteg 52 versehen ist. * 

60 Am unteren Rand der Mantelwandung 51 ist der Deckel 50 
mit einer Boden wandung 53 versehen. An der Boden wan- 
dung 53 ist mittig ein nach oben vorstehender Dorn 55 ange- 
ordnet. 

Beim Aufsetzen der Deckelgreifvorrichtung 1 auf den 
65 DeckeJ 50 wird dieser entlang der Einfiihrungsschrage 34 in 
die Niederhaherhiilse 36 eingefiihrt. Hierbei driickt der 
Ringsteg 52 des Deckels 50 die Abstreifhiilse 35 gegen die 
Wirkung der Abstreiffeder 42 nach oben. 
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Befindet sich der Deckel 50 im Aufnahmebereich der 
Greifvorrichtung 1, d. h, im unteren Bereich der Niederhal- 
terhiilse 36, so wird der Elektromagnet 10 mit einem Strom- 
puis angesteuert, wodurch die Betadgungsstange 18 nach 
unten geschoben wird. Hierbei wird das Spannfutter 25 mit 5 
seinem Klemmkeilabschnitt 29 nach unten aus der Zangen- 
hulse 30 gefahren und offnet sich, da es durch den Klemm- 
abschnitt 30b, nicht weiter eingeklemmt wird. Die Zangen- 
zungen 27 umgreifen den Dom 55 des Deckels 50. 

Der Zeitpunkt, an dem der Strompuls zur Betatigung der 10 
Greifvonichtung 1 angelegt wird, wird vom Roboter in Ab- 
hangigkeit von der Hohe des die Deckelgreifvorxichtung 1 
tragenden Betatigungsarms des Roboters bestimmt. 

Der Elektromagnet 10 wird stromlos geschaltet, wodurch 
die Betatigungsstange 18 zusammen mit der Gewindehiilse 15 
23 und dem \Spannf utter 25 durch die Wirkung der Ruck- 
stellfeder 45 nach oben gedruckt wird, Hierbei wird das 
Spannfutter 25 in den Klenunabschnitt 30b eingezogen und 
die Zangenzungen 27 mit dem dazwischen befindlichen 
Dorn 55 zusammengedriickt. Der Dom 55 wird diirch einen 20 
ReibschluB mit den Zangenzungen 27 fesl gegriffen und der 
Deckel 50 vollstandig in den Aufnahmebereich der Deckel- 
greifvorrichtung 1 gezogen: Der Deckel 50 wird dann vom. 
Gefafi durch Anheben der Deckelgreifvorrichtung vollstan- 
dig abgezogen, wobei die Niederhalterhiilse 36 das GefaB 25 
niederhalt und ein Anheben desselben vermeidet. 

Die Deckelgreifvorrichtung 1 befindet sich dann in einem 
Greifzustand (Fig. 3), in welchem der Anschlag 19 mit Ab- 
stand zum Naherungssensor 22 angeordnet ist. Dieser Ab- 
stand wird vom Naherungssensor 22 wahrgenommen und 30 
als Greifzustand der Deckelgreifvorrichtung 1 detektiert. 

Beim SchlieBen des GefaBes wird die Deckelgreifvorrich- 
tung 1 mit dem im Aufnahmebereich befindlichen Deckel 
50 auf das GefaB aufgesetzt, wobei der Deckel 50 mit seinen 
. Mantelwandungen 51 in das rohrformige GefaB eingescho- 35 
ben wird. Der Elektromagnet 10 wird mit einem Strompuls ' 
angesteuert, wodurch das Spannfutter 25 aus dem Klemm- 
abschnitt 30b mit seinem Keilklenunabschnitt 29 ausfahrt 
und sich offnet. Hierdurch wird der Deckel 50 freigegeben. 
Die Deckelgreifvorrichtung wird dann mit stromfuhrendem 40 
■ Elektromagneten 10 vom GefaB abgezogen, wobei die Ab- 
streifhiilse 35 unter Wirkung der Abstreiffeder 42 den Dek- 
kel 50 aus dem Aufnahmebereich der Greifvorrichtung 1 
schiebt. 

^ Nach dem Abziehen der Deckelgreifvorrichtung 1 vom 45 
GefaB wird der Elektromagnet 10 stromlos geschaltet, wo- 
durch die Deckelgreifvorrichtung wieder in ihren Grundzu- 
stand (Fig. 1, 2) ubergeht, in welchem der Anschlag 19 am 
Gehausedeckel 3 anliegt. In diesem Grundzustand liegt der 
umlaufende Steg 20 des Anschlags 19 am Naherungssensor 50 
22 an. Dies wird vom Naherungssensor 22 als Grundzustand 
detektiert. 

Da das Greifen bei der erfindungsgemafien Deckelgreif- 
vorrichtung 1 aktiv von einem Stellelement (Magnet 10) 
ausgefiihrt wird, und nicht passiv iiber eine Ansteuerung 55 
mittels mehrerer Druckpunkte erfolgt, kann mit geringsten 
Roboterkraften ein Deckel auf einem Probengefafi aufge- 
setzt bzw. abgezogen werden. Zudem eriaubt die erfin- 
dungsgemaBe Deckelgreifvorrichtung 1 die Uberwachung 
des Grund- und Greifzustandes, so daB z. B. ein nicht kor- 60 
rekt erfolgter Greifvorgang detektiert und sofort wiederholt 
werden kann. Die Anzahl der maximalen Wiederholungen 
wird vorzugsweise auf einen bestimmten Wert festgelegt, so ' 
daB das Arbeitsprogramm des Roboters nicht durch eirien 
Fehler beim Greifen eines Deckels (z. B. defekter Dorn, feh- 65 
lender Deckel) aufgehalten wird. 

Die Raumforrn des Aufnahinebercichs isi an den zu hand- 
habenden Deckel anzupassen und die Erlindung ist deshalb 



nichi auf die Raumform des dargestellten Ausfiihrungsbei- 
spiels beschrankt. Wesentlich fiir die Erfindung ist, daB das 
Spannfutter aktiv von einem Stellelement b eta tig t' wird, so 
daB die Aufnahme zusatzlicher Krafte von auBen nicht not- 
wendig ist. 

Die erfindungsgemaBe Deckelgireifvorrichtung sieht so- 
mit zur Betatigung der Rtickstellfeder 45, die die harteste 
der drei im Greifbereich 8 angeordneten Federn ist, das 
Stellelement in Form des Elektromagneten 10 vor. Hier- 
durch wird die vom Roboter aufzuwendende Kraft ~ zur Be- 
tatigung der Abstreiffeder 42 und der Niederhalterfeder 46 - 
erheblich vermindert. 

^ Anstelle des Naherungssensors kann der Grund- und 
Greifzustand auch durch die Position der Betatigungsstange 
bzw. dessen Anker im Magneten aufgrund einer Induktivi- 
tatsanderung des Magneten detektiert werden. 

In Fig. 4 ist der freie Endbereich eines zweiten Ausfiih- 
rungsbeispiels einer Deckelgreifvorrichtung im Querschnitt 
dargestellt. Der Betatigungsbereich dieser Deckelgreifvor- 
richtung 1 ist identisch zu dem Betatigungsbereich 7 der 
oben beschriebenen Deckelgreifvorrichtung ausgebildet. 
Die beiden Deckelgreifvorrichtungen unterscheiden sich le- 
diglich im Greifbereich 8. Da viele Telle der beiden Deckel- 
greifvorrichtungen ubereinstimmen sind gleiche Telle mit 
gleichen Bezugszeichen bezeichnet. 

Das zweite Ausfiihrungsbeispiel der Deckelgreifvorrich- 
tung 1 weist wiederum ein Gehause 2, einen Magneten 10, 
ein Spannfutter 25, das mittels einer Gewindehulse 23 an ei- 
ner durch den Magneten betatigten Betatigungsstange 18 
befestigt ist, eine Abstreifhulse 35, ein Niederhalterhiilse 
36, eine Zangenhiilse 30 mit einem oberen Abschnitt 30a 
und einem Klemmabschnitt 30b, der mit dem Keilklemmab- ' 
schnitt 29 des Spannfutters zusammenwirkt, eine Abstands- 
hiilse 31 und die entsprechenden Schraubenfedem (Ab- 
streiffeder 42, RucksteUfeder 45, Niederhalterfeder 46) auf. 

Beim zweiten Ausfiihrungsbeispiel ist die Ringstufe 6, an 
welcher der Durchmesser des Gehauses 2 etwa um die 
Halfte vermindert wird, ungefahr auf halber Hohe im Greif> 
bereich 8 angeordnet. Hierdurch wird zwischen der Unter- 
kante des Magneten 10 und der Ringstufe 6 im Vergldich 
zum ersten Ausfuhrungsbeispiel ein zusatzlicher HohLraum 
60 geschaffen. Zur Fesdegung dieses Hohlraums 60 ist eine 
rohrformige, vertikal geschlitzte Abstandsbuchse 61 vorge- 
sehen, die an der Innenwandung des Gehauses 2 anliegt. Der 
untere Rand der Abstandsbuchse 61 liegt auf einer Ring- 
scheibe 62 auf, die wiederum auf der Ringstufe 6 des Ge- 
hauses.2 aufsitzt. Der obere Rand der Abstandsbuchse 61 ist 
von der Abstandshiilse 31 hintergriffen, deren Ringsteg 32 
sich radial nach auBen bis zur Innenwandung des Gehauses 
2 erstreckt. Die Abstandshiilse 31 ist am auBeren Rand, des 
Ringsteges 32 nach oben mit einem zylinderfbrmigen Hul- 
senabschnitt 32a verlangert, der den unteren Bereich des 
Magneten 10 umgreift und mit einem vertikalen Schlitz (in 
Fig. 4 rechts) versehen ist. An der Innenwandung der Ab- 
standsbuchse . 61 ist eine nach oben hinterschnittene Ring- 
kante 63 herausgearbeitet. 

Die Niederhalterhiilse 36 hintergreift wiederum mit ihrem 
Ringsteg 37 die Ringkante 38 des Gehauses 2, und ist vom 
AuBenrand des Ringstegs 37 durch die Ririgscheibe 62 hin- 
durch nach oben in den Hohlraum 60 verlangert und an ih- 
rem oberen Ende mit einem weiteren, radial nach auBen vor- 
stehenden Ringsteg 65 versehen, der die Ringkante 63 der 
Abstandsbuchse 61 hintergreift. 

Zwischen der Ringscheibe 62 und dem Ringsteg 65 der 
Niederhalterhiilse 36 ist angrenzend am Schlitzbereich der 
Abstandsbuchse ein Mikroschalt.er 67 angeordneL Der Mi- 
kroschaiier 67 weisi. em Tastelement 68 auf, das voni Ring- 
steg 65 der Niederhalierhulse 36 betatigi. wird. Die Ring- 
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scheibe 62 ist mit zwei vertikaJen Durchgangsbohrungen 
versehen, in welchen zwei AnschluBstifte 69 des Mikro- 
schalters 67 stecken. Die AnschluBstifte 69 sind elektrisch 
mit dem Stxomkreis (nichi dargesiellt) zur Anregung des 
Magneten 10 iiber eine Steuerlogik verbunden, die mittels 5 
eines Leistungstransistors den direkt den Magneten 10 an- 
steuert. 

Ist die Niederhalterhiilse 37 aufgrund der Wirkung der ■ 
Niederhalterfeder 46 mit ihrem Ringsteg 37 nach unten ge- 
gen die Ringkante 38 bzw, mit ihrem Ringsteg 65 gegen die lO 
Ringkante 63 gedriickt, so ist das Tastelement 681 in den Mi- 
kroschaltef 67 eingedruckt. Wird die Niederhalterhiilse 36 
gegen die Wirkung der Niederhalterfeder 46 nach oben ge- 
schoben, so wird das Tastelement 68 freigesetzt. 

Der Mikrosch alter 67 ist derart an die Steuerelektronik 15 
gekoppelt, daB bei eingedrucktem Tastelement 68 der 
Stromkreis zum Magneten 10 unterbrochen und bei freige« 
setztem Tastelement 68 der Stromkreis geschlossen ist. Der 
Mikroschalter 67 detektiert somit die Position der Nieder- 
halterhiilse 36 zur Ansteuerung des Magneten 10. 20 

Die Funktionsweise dieser Deckelgreifvorrichtung ent- 
spricht im wesentlichen derjenigen des ersten Ausfiihrungs- 
beispiels, wobei jedoch der Strompuls sowohl beim Offnen 
als auch beim SchlieBen des GefaBes durch den Mikroschal- 
ter 67 ausgelost wird. Beim Offnen des GefaBes, d. h., beim 25 
Abziehen des Deckels" 50 vom GefaB, wird der Strompuls 
von der Steuereinrichtung etwa an der tiefsten Stellung der 
Deckelgreifvorrichtung iiber dem GefaB unterbrochen. 
Beim SchlieBen des GefaBes, d. h., beim Einsetzen des Dek- * 
kels in das GefaB, kann der den Magneten 10 erregende 30 
Strompuls lediglich mit dem Mikroschalter 67 angesteuert 
werden. Dies bedeutet, daB solange die Niederhalterhiilse 36 
in das Gehause 2 eingeschoben ist, wird der Magnet ange- 
r^gt und das Spannf utter 25 nach unten geschoben, so daB 
ein vom Spahnfutter festgehaltener Dom.55 eines Deckels 35 
50 freigegeben-wird. 

Diese Steuerung mittels des Mikroschalters erlaubt eine 
einfache Ansteuerung der Deckelgreifvorrichtung, wobei 
sie zudem unabhangig von der Hohe ist, in welcher die zu 
offnenden bzw. zu schlieBenden GefaBe angeordnet sind. 40 

Zudem erlaubt der Mikroschalter 67, daB erkannt werden 
kann, ob die Deckelgreifvorrichtung auf dem zu offnenden 
bzw. zu schlieBenden GefaB aufsitzt. Dies ist eine wesendi- 
che KontroUfunktion, die bei lang andauemden, vom Robo- 
ter auszufiihrenden Arbeitsprogranunen die Funktionssi- 45 
cherheit erhoht und einen wesentlichen Vorteil darstellt. 

Ferner ist es moglich, daB erkannt werden kann, ob ein zu '■ 
greifender Deckel 50 fehlt. Hierzu wird vom Sensor 22 nach 
einem oder mehreren Greifversuchen, mit welchen kein 
Deckel gegriffen werden konnte,' nicht der Greif- sondern 50 
der Grundzustand festgestellt, und aus einem Deckelreser- 
voir ein neuer Deckel 50 geholt. Hierauf wird versucht, die- 
sen Deckel 50 in das GefaB einzusetzen. Gelingt dies, so 
wird der neue Deckel als der dem GefaB zugeordnete Deckel 
behandelt und das vom Roboter auszufiihrende Arbeitspro- 55 
gramm lauft unverandert weiter. Sollte sich trotz fehlge- 
schlagener Greifversuche ein Deckel im GefaB befinden, so 
kann der neue Deckel nicht in das GefaB eingesetzt werden. 
Hierauf wird der neue Deckel wieder im Deckelreservoir 
abgeiegl und eine Fehlermeldung ausgegeben. 60 

Bei einem vereinfachten Verfahren ohne Deckelreservoir, 
wird nach einigen (z. B. 3 bis 5) Fehlversuchen beim Grei- 
fen eines Deckels der Roboter angehalten und eine Fehler- ' 
ineldung ausgegeben. Der Benutzer kann dann wahlen, ob 
der Roboier den "Fehler" ignorieren soli und unverandert 65 . 
sein Arbeitsprogramm abarbeiiei, oder ob er den Roboter 
unhali. 

Die Erlindung ist oben anhand eines Ausfuhrungsbei- 



178 A 1 

8 

spiels mit einem als Magneten ausgebildeten Stellelement 
erlaulerl. Die Erfindung ist jedoch nicht auf einen Magneten 
als Stellelement beschrankt; vielmehr kann das Stellelement 
auch Piezostellglied oder als Linearmotor oder ein beliebi- 
ges anderes Stellglied ausgebildet sein, das zur Ausfiihrung 
einer Linearbewegung geeignet ist. 

Patentanspriich e 

1. Deckelgreifvorrichtung zum automatischen Hand- 
haben von Deckeln (50) von ProbengefaBen, wobei die 
Deckel (50) einen yon der Deckelgreifvorrichtung (1) 
zu greifenden Dom (55) aufweisen, und 
die Deckelgreifvorrichtung (1) mit einem Spannfutter 
(25) zum Greifen des Domes (55) eines Deckels (50) 
versehen ist, dadurch gekennzeichnet, daB die Dek- 
kelgreifvorrichtung (1) ein Stellelement (10) zum akti- 
ven Betatigen des Spannfutters (25) aufweist. 

2. Deckelgreifvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Spannfutter (25) einen Keil- 
klenunabschnitt. (29) aufweist, der in einem Grundzu- 
stand der Deckelgreifvorrichtung (1) zusammenge- 
driickt in einem Klemmabschnitt (30b) lagert, und in 
einem Offnungs- bzw, Greifzustand der Deckelgreif- 
vorrichtung ein Stuck aus dem Klemmabschnitt (30b) 
bewegt ist. 

3. Deckelgreifvorrichtung nach Anspruch 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Stellelement ein Elektroma- 
gnet (10) ist, der bei Stromfuhrung das Spannfutter 
(25)mit seinem Keilklemmabschnitt (29) aus dem das 
Spannfutter (25) zusammenklemmenden Klerruriab- 
schnitt (30b) herausbewegt. 

4. Deckelgreifvorrichtung nach Anspruch 2 oder 3, da- 
durch gekennzeichnet, daB eine Riickstellfeder (45) 
vorgesehen ist, die derart angeordnet ist, daB das 
Spannfutter (25) mit seinem Keilklemmabschnitt (29) 
in den Klemmabschnitt (30b) gezogen wird. 

5. Deckelgreifvorrichtung nach einem der Anspriiche 
2 bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB ein Sensor (22) 
zum Detektieren des Grundzustandes, bei welchem 
kein Deckel (50) gefaBt ist, und des Greif zustandes, bei 
welchem ein Deckel (50) gefaBt ist, vorgesehen ist. 
.6. Deckelgreifvorrichtung nach Anspruch 5, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Sensor ein Naherungssensor 
(22), eine Lichtschranke oder dergleichen ist, der den 
Ort eines zusammen mit dem Spannfutter (25) beweg- 
lichen Elementes (19) detekdert. 

7. Deckelgreifvorrichtung nach Anspruch 5, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Elektromagnet (10) zur Beta- 
tigung des Spannfutters (25) Bestandteil des Sensors 
ist. 

8. Deckelgreifvorrichtung nach einem der Anspruche 
2 bis 7, dadurch gekennzeichnet, daB der Klemmab- 
schnitt (30b) Bestandteil einer Zangenhulse (30) ist, in 
welcher die Riickstellfeder (45) angeordnet ist, so dafi 
die Zangenhulse (30) in Richtung zum freien Ende (5) 
der Deckeigreifvorrichtung .(l) und eine Einheit beste- 
hend aus dem Spannfutter (25) und einer Betatigungs- 
stange (18) vom freien Ende (5) weg beaufschlagt wer- 
den. 

9. Deckelgreifvorrichtung nach einem der Anspruche 
1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, daB die Deckelgreif- 
vorrichtung (1) ein etwa rohrformiges Gehause (2) auf- 
weist, wobei am zum freien Ende (5) der Deckelgreif- 
vorrichtung (1) weisenden Ende des Gehauses (2) eine 
Niederhalierhulse (36) vorstehend angeordnet ist, wo- 
bei die Niederhalierhulse (36) gegen die Wirkung einer 
Niederhaherfedcr (46) in das Gehause (2) verschicbbar 
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ist. 

10. Deckelgreifvorrichtung nach Anspruch 9, dadurch 
gekennzeichiiet, daB ein Mikxoschalier (67) zur Detek- 
tion der SteUung der Niederhalterhulse (36) vorgese- ' 
hen ist. 5 

11. Deckelgreifvorrichtung nach Anspruch 10, da- 
durch gekennzeichnet, daB der Mikroschalter (67) in 
den Stromkreis des Elektroinagneten geschaltet ist, 
wobei bei nicht in das Gehause (2) eingeschobener 

StellungderNiederhalterhulse(36)derStromkreisun- lO 
terbrochen ist. 

12. Deckelgreifvorrichtung nach einem der Anspruche 
2 bis 11, dadurch gekennzeichnet, daB der Klemmab- 
schnitt (30b) von einer Abstreifhulse (35) umgeben ist, 
die an dem Klemmabschnitt (30b) zum freien Ende (5) 15 
vorsteht und gegen die Wrkung einer Abstreiffeder 
(42) auf den Klemmabschnitt (30b) verschiebbar ist. 

13. Roboter, gekennzeichnet durch eine Deckelgreif- 
vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 12. 

14. Verfahren zum Ansteuern einer Deckelgreifvor- 20 
richtung nach einem der Anspruche 1 bis 12 mittels ei- ' ■ 
nes Roboters Oder dgl., dadurch gekennzeichnet, . 

daB zum Offnen eines GefaBes das Spannfutter (25) 
beim oder vor dem Aufsetzen der Deckelgreifvorrich- 
tung auf das Gefafi betatigt wird, d. h., mit seinem 25 
Keilklenrmiabschnitt (29) aus dem Klemmabschnitt 
(30b) herausgedruckt wird, und bei aufgesetzter Dek- 
kelgreifvorrichtung die Betatigung des Spannfutters 
(25) aufgehoben wird,.so dafi das Spannfutter (25) ei- 
nen Dorn (55) eines das GefaB verschlieBenden.Dek- 30 . 
kels (50) greift, und 

zum SchlieBen eines GefaBes die Deckelgreifvorrich- 
tung (I) zusammen mit einem Deckel (50) auf das Ge- 
faB aufgesetzt wird, so daB der Deckel (50) in das Ge- 
faB eingesetzt wird, wobei beim Aufsetzen der Deckel- 35 
greifvorrichtung (1) auf das GefaB oder nachdem der 
Deckel (50) eingesetzt ist, das Spannfutter (25) betatigt 
wird und die Deckelgreifvorrichtung mit betatigtem 
Spannfutter (25) vom GefaB abgenommen wird. 

15. Verfahren nach Anspruch 14, dadurch gekenn- 40 
zeichnet, daB sowohl beim Offnen als auch beim 
Schliefien der Beginn der Betatigung des Spannfutters 
(25) durch einen in der Deckelgreifvorrichtung ange- 
ordneten Mikroschalter (67) ausgelost wird. 

16. Verfahrennach Anspruch 14 Oder 15, dadurch ge- 45 ' . 
kennzeichnet, daB nach einem Oder mehreren Greifver- 
suchen, mit welchen kein Deckel gegriffen werden 
konnte, dies von einem Sensor (22) erkannt wird, und 

eine Fehlermeldung ausgegeben wird. 

17.. Verfahren nach Anspruch 14 oder 15, dadurch ge- 50 

kennzeichnet, 

daB nach einem oder mehreren Greifversuchen, mit 

welchen kein Deckel gegriffen werden konnte, dies 

von einem Sensor (22) erkannt wird, und aus einem . ' 

Deckelreservoir ein weiterer Deckel (50) von der Dek- 55 

kelgreifvorrichtung geholt wird, ■ 

wobei dieser Deckel (50) in das GefaB eingesetzt wird, 

und falls das Einsetzen gelingen sollte, 

der Deckel (50). dem GefaB zugeordnet wird, und 

falls das Einsetzen des Deckels nicht gehngen sollte, 60 . 

eine FehlermeJdung ausgegeben wird. ' . ' 
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